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Abstract  This paper, we will report a part of the research on "Partner robot 
coexisting with humans". Base concept of "Robot focusing on expression and gesture", 
we developed a prototype robot with remote operation by using text chat. This 
prototype robot was demonstrated at the International Robot Exhibition 2017 and 
other venues. We focused on its application for childcare environment and received 
many positive feedbacks. 
To further expand this concept, we developed a new partner robot concept focused on 
the foot movement. This is a new approach in exploring the potential of foot movement 
as a medium for human communication. 























・ 構成要素を絞り込む： CRC-01 
・ 機能・情報を絞り込む：WCR-01 





































図 1: CRC-01，WCR-01イメージ画像［4］改変 
泣き：不満    笑い：満足  あくび：眠気 
図 2: UCR-01イメージ画像［7］改変 
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2. UCR-01「子育て環境」への適応 
 著者らは，ロボットが人に対して「あなたを認識している」という状態を示すことが重





この仮説解の一つが UCR-01（図 2）であり，これを「子育て環境」に適応した[9]． 
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図 1: CRC-01，WCR-01イメージ画像［4］改変 
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図 3: UCR-01 試作システム外観 
























4.1 国際ロボット展 2017における実験・実証 
第 3章で述べた UCR-01の試作は，RSNPコンテスト 2017（9月），おおた研究・開発
フェア（10月），産技祭ブース展示（11月），おおた区民大学（11月）などいくつかのイ
ベントでの来場者インタビューを経て試作実装機能を追加し，2017年 11月 29日から 12
月 2日で開催された国際ロボット展 2017ロボットサービスイニシアチブのブースにて，
前述のシステムデモを実施した．（図 5） 
図 4: テキストチャットによる遠隔操作，コミュニケーション 
図 5: 国際ロボット展 2017でのデモの様子 




















































・ 会社員：23人 学生：11名 
・ 20代：13人 40代：12人 30代：11人 50代：7人 
・ ロボットが育児に加わることに関して 
肯定的：39人 不明：9人 否定的：1人 
・ ロボットに期待するもの 
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図 6: UCR-02 イメージ画像 














 UCR-02試作システムの外観を図 7に示す．本体各部の特徴，構成は以下の通りである． 
① 音（頭部左右）：スピーカ 音楽，効果音，音声の再生 
② 画像撮影（頭部）：カメラ 内蔵 PC（Raspberry pi）直結 
周辺状況（静止画）を撮影し，配信． 
③ 表情（頭部）：LCDタッチパネル 
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図 8: UCR-02 ブロック図 
などによる直接指示ではなく個人端末（スマートホンや，PC）を使ったロボットへの新た
な指示法の可能性を検討する．UCR-02のサービスのブロック図を図 8に示す． 
① 音楽を再生し，その音楽の曲調に合わせて表情を変え，リズムに合わせて足踏みをす
る．（一部実装） 
② Slackでの会話の中から感情を推測し，感情に合わせて表情を変えたり足踏みをする．
（未実装） 
本サービスでは潜在的な感情を表現するために足踏み動作を実装した．今後はそれぞれ
の感情に対してどのような足踏み動作にするのが良いかそのパターンを検討していく．そ
して，本サービスを実装したプロトタイプを用い，展示会等で実験・実証を行っていく． 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
6. おわりに 
本稿では，「人との共生を目指すパートナーロボット」について，一連の研究活動成果，
および仮説構築型のコンセプト構築の試みについて，経過を報告した． 
UCR-01では，「表情」と「仕草」に着目したコンセプト構築を試みた．試作において「子
育て環境」に適応させ想定した機能の一部を実装し，おおた研究・開発フェア，国際ロボ
ット展などで実験・実証を行った．その結果，多くの肯定的な意見を得た．子育て用途以
外の期待も多く，Slack を用いたテキストチャットによるコミュニケーションは，複数ロ
ボットへの展開，発声指示よりテキスト指示を好む人々に対するロボットへの新たな指示
法の可能性を示唆するものとなった． 
UCR-02では新たに「足の動作」に着目したコンセプト構築を試みた．顔表情はタッチ
パネル LCDを使用し，腕以外の仕草として，無意識に感情を表現する足の動作に着目し，
機能の一部を実装したプロトタイプを制作している．今後，このコンセプトについての実
験・実証を行っていく． 
ネットワークに繋がるビッグデータや AIの活用により大切な人との距離を縮め,「人と
豊かに共生するパートナーロボットの実現」に向けて開発研究を継続していく．いろいろ
なタイプのロボットが展開されるべきであり UCR-01，UCR-02もその一例に過ぎない．
さらなる展開を進めると同時に，多種多様なロボットの連携によるサービスについても検
討していく．また，空気圧による柔らかい腕動作を実現した UCR-01などこれまでの提案
も継続研究していく． 
165人々のコミュニケーションを媒介するパートナーロボットの開発研究

